











∆U − (U ·∇)U −∇P,
∇ ·U = 0
in Ω× (0,∞) (NS)
Ω ⊂ Rd:d次元有界領域, d = 2, 3, R:Reynolds数




∆US − (US ·∇)US −∇PS,
∇ ·US = 0
in Ω (stNS)
US(x) ∈ Rd, PS(x) ∈ R, (x ∈ Ω):定常流の流速と圧力






∆u− (US ·∇)u− (u ·∇)US − (u ·∇)u−∇p,








∆u− (US ·∇)u− (u ·∇)US −∇p,




制御目的: (NSres) に制御入力項を加えて，指数関数的に (u, p) →
0 (t → ∞)としたい;









yk(t) = 〈u(t), ck〉 k = 1, . . . , p
ここで，A := A0+A1で，A0uは−R−1∆uに，A1uは−(US ·∇)u− (u ·













ui(t) := 〈u(t), ϕ∗i 〉 ∈ C



















用．ここに，z1(t) ∈ Cl, z2(t) ∈
Cn−lは，それぞれ状態の固有成
分(を並べたベクトル) x1(t) ∈ Cl,
x2(t) ∈ Cn−lを推定するように構
成されている．





z2 ((n− l) dim.)
Lyapunov安定性解析
Lyapunov関数の候補として次の形を考える:
V (t) = x1(t)








V (t) ≤ −2γV (t)
−K1(‖x1(t)‖2 + ‖x2(t)‖2 + ‖x3(t)‖2 + ‖e1(t)‖2 + ‖e2(t)‖2)
+ K2,n
:::::::::











∥∥∥A1/20 u(t)∥∥∥ < √K1/K3 ∀t ≥ 0
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